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 要  旨 
近年、都市部における自動車の渋滞が大きな社会問題となっている．そこで、
渋滞の原因を解析等のため、シミュレーションが重要性を増している． 
 現在、研究、開発している交通シミュレータMITRAMは、特に渋滞の頻発しやす
い駅前やその周辺の地域といった比較的狭い範囲を対象としており、精緻に解析
を行うことを目指した交通現象を独自の手法でモデル化するシミュレータであ
る．MITRAMは2項ファジィ論理を用いて、実交通の運転者が行う運転動作をファジ
ィモデル自動車(FMV)で表し、個々の車両の挙動を実現する． 
 さらに、ファジィニューラルネットワーク(FNN)をFMVに取り込み、実走行デー
タを学習させるだけで、ほとんど実走行を再現することができていた．また、こ
のFMVの中で追従運転のみを反映するデータで学習するFNNで実装された自動学習
追従運転FMV(AF-FMV)は実走行データを基に学習しているために、無限に実走行デ
ータを用意することができれば、あらゆる状況でシミュレーションを行なうこと
ができる．しかし、実際に用意することができる実走行データは有限である．そ
のために、先行車の挙動が学習に用いた実走行データの先行車の挙動の範囲内で
あれば再現することができるが、学習に用いた実走行データの先行車の挙動の範
囲外の場合には、実走行データで学習した範囲内の最大値を入力とした時と同じ
値を出力するようにしている．従って、場合によっては追従運転が再現されない
という問題がある． 
そこで本論文では、上記の問題である学習させた実走行データ範囲外の挙動を
先行車がした場合を改善するために、従来法とは異なった外挿法を用いたAF-FMV
のモデルを提案する．そして、従来法と提案法のAF-FMVを用い比較を行う．また、
AF-FMVを作成するにあたり、実走行データが追従運転かまたシミュレーション時
におけるAF-FMVが追従運転かどうかを判断するための追従度を定義した． 
 結果として、追従運転をしていると思われていた実走行データ47種類に対して
追従度の平均は0.88となり、追従運転をしているということが言えた．次に、先
行車47台、追従車であるAF-FMV47台でシミュレーションを行ない、全2209パター
ンについて、先行車に衝突せずに追従度が0.81以上に対して従来法は1839パター
ンで提案法は2189パターンとなり、提案法の必要性を示せた．また、提案法にお
いても場合わけメンバーシップ関数のパラメータを変えることによってパターン
数が異なることがわかり、AF-FMVに適した場合わけメンバーシップ関数、パラメ
ータを考えていく必要がある． 
 
 
